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１ 研究の概要 

 本研究では食品加工工場や介護現場での利用を想定し，食品をつかむための箸ロボットな

らびにその制御則の開発を行っています．手先のわずかな感覚を数理で扱うため，プロジェ

クトは理論研究を中心として行われています． 

 

２ 研究の目的と背景 

 経済産業省が2015年に出したロボット新戦略が指摘するように，製造工場だけでなく，部

品組立て・食品加工等の労働集約的製造業を中心にロボット導入をすることが求められてい

ます．また，社会の高齢化により介護者ならびに被介護者の高齢化が指摘されています． 

このような背景に対し，高齢化が進む介護者の負担軽減のためにロボットは有用であり，

食事をはじめとする家事を助けるロボットの実用化が求められています．箸はアジア圏にお

ける食事に使われる道具であり，たった２本の棒で構成されています．ある程度訓練をつん

だ人間は箸を使って器用に食事を行いますが，その一方で，既存の箸による食事介護ロボッ

トはほとんど開発されていません． 

本研究の最終目標は，２本の箸による食品把持ロボットを作成し，食品加工工場などの労

働集約的製造業や，介護現場におけるロボットの活躍の幅を広げることです．  

 

３ 研究内容 

（１）箸ロボットの開発(http://www.eonet.ne.jp/~fukui-yoshiro/robots.html) 

 モータの先の箸を固定した箸ロボットを製作しました．人間がお箸を使う際には，固定し

て動かさない箸と動かす箸を使ってものをつかむため，ロボットは動かす箸と固定する箸で

構成されています． 

http://www.eonet.ne.jp/~fukui-yoshiro/robots.html


 

       箸ロボット（試作）        箸ロボット（完成品） 

 

 手先のわずかな感覚を再現するため，箸には超高精度なエンコーダ（回転量を計測するセ

ンサー）がついており，わずかな箸のソリも検知できるようになっています． 

 有限時間整定制御という非線形制御理論分野で使われている制御則を応用し，人間の目で

わからないような精度で位置決めができるような箸の制御を開発しました． 

（２）学会発表 

 開発した制御則について，国際会議で発表を行いました．国際会議で発表を行うには査読

という専門家によるチェックを通過する必要があり，我々が制御則に対する一定の有用性が

世界から認められたことを意味しています． 

 

 IEEE Multi-Conference on Systems and Control 2016という国際会議での発表の様子 

 

４ 本研究が実社会にどう活かされるかー展望 

 有限時間整定制御により位置決めされたロボットアームを人の手でつついてみると，やわ

らかくロボットアームがもとの場所に戻ろうとする性質があります．学術的にはかなり乱暴

に，また，誤解をおそれずに言えば，有限時間整定める制御は普通のPID制御とくらべて「や



わらかく外乱を除去する性質」があります．そのため，本研究を押し進めることで，安全な

産業ロボットの実現，また，それを押し進めて，人と一緒に働いても安全なロボットの実現

に貢献するのではないかと考えています． 

 

５ 教歴・研究歴の流れにおける今回研究の位置づけ 

本研究は研究代表者が助教として初めて独立して研究立ち上げ，独立予算をもって行った

研究のうちのひとつです．  

一般に，競争的資金はあまりにも保守的な研究計画を立てると評価をいただけない．さり

とて，あまりにも挑戦的しすぎると取り扱いきれなくなる問題点があります．本研究を一通

り経験することで，（定量的に述べることは極めて困難ですが）研究の実現可能性と挑戦性

のバランスのとり方を感じ取ることができたのではないかと思います． 

もちろん，開発や研究作業についても相応の成果を出すことができたのではないかと思い

ます． 
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７ 補助事業に係る成果物 

（１）補助事業により作成したもの 

箸ロボット： 

英語：http://www.eonet.ne.jp/~fukui-yoshiro/robots_en.html 

日本語：http://www.eonet.ne.jp/~fukui-yoshiro/robots.html 

             製作物：箸ロボット 

 

 

８ 事業内容についての問い合わせ先 

所属機関名： 立命館大学情報理工学部ヒューマンロボティクス研究室（リツメイカ

ンダイガクジョウホウリコウガクブヒューマンロボティクスケンキュウシツ） 

 

http://www.eonet.ne.jp/~fukui-yoshiro/robots_en.html
http://www.eonet.ne.jp/~fukui-yoshiro/robots.html


住   所： 〒525-8577（半角） 
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クス研究室 
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